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タコの動きを模倣した梯子昇降ソフトロボット 








In this study, we propose a climbing robot inspired by octopus like behavior. The robot has two soft 
arms inspired by octopus like behavior . The robot can be controlled only two-dimensional control 
inputs in spite of its many degrees of freedom, and it can grasp various bar and objects. We developed a 
prototype made of silicone, and experiments were conducted to demonstrate climbing motion over a ladder, 
aerial ladder and bumpy walls. Results confirmed that the proposed soft arm is effective, and the robot can 
climb various types of ladders and bumpy walls only two motors. 











































































Fig. 1 提案ロボット 
 
 












Fig. 3 提案ロボット(把持部) 
 

























Fig. 5 提案ロボット(昇降部) 
 
 
Fig. 6 昇降部の動作メカニズム 
 
(3) メカニズム 




































Fig. 7 提案ロボットのメカニズム 
 
(4) 梯子登攀パターン 
Fig. 8 と Fig. 9 に，梯子の登攀パターンを示す． 
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Fig. 9 タイミングチャート 
(5) 雲梯渡りのパターン 






















Fig. 11 に梯子の実験環境を示す．また，Fig. 12 には予
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Fig. 12 把持実験用の踏桟 
 
(2) 予備実験(把持実験) 
 Fig. 13～Fig. 17 に実際の把持した様子を示す． 
予備実験に用いた把持部の制御系には踏桟の形状や大
きさの情報は用いられておらず，単にモーターで紐を引












































Fig. 17 把持実験 (Square bar 1 と Round bar 3) 
 
(3) 梯子登攀実験 
Fig. 18 に実際の梯子登攀実験の結果を示す． 
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Fig. 18 梯子登攀 
 


























Fig. 19 実験環境 (雲梯) 
 
(5) 雲梯渡り実験 




















Fig. 20 雲梯渡り 
 
(6) 実験環境 （障害のある壁） 

























Fig. 21 実験環境 (障害のある壁) 
 
(7) 障がいのある壁の昇降実験 










No. 1  No. 2  No. 3  
Fig. 22 障がいのある壁の登攀 （パターン 1) 
No. 1  No. 2  No. 3  
Fig. 23 障害のある壁の登攀 (パターン 2) 
 
No. 1  No. 2  No. 3  
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